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El presente invento se refiere a un apara-
to transportador y, més particularmente, a un aparato
transportador para transportar una carga en una primera
direccidn horizontal, luego en una direccidn vertical, y
luego en una segunda direccidn horizontal opuesta a la
primera. Este tipo de movimiento se denomina en lo que
gigue "bugtrofeddnico".

Existen muchas situaciones en las que se
desea desplazar una carga de material segin una trayecto-
ria bustrofedonica. Esto es necesario frecuentemente cuan
do se cargan y descargan transportes de mercancias y, par—
ticularmente, aeroplanos. Problemas de este tipo se pre-
sentan con gran frecuencia sl fabricar y montar instala-
ciones en las que un transportador eficaz de este tipo
permitirfia que las sucesivas etapas de una linea de mon-
taje sean desplazadas verticalmente una de otra en dife-
rentes plantas de un edificio. Esto permitiria que las
operaciones industriales se extendieran hacia arriba en
muchos casos en los que no son posibles otros tipos de
expansidn. Ademds, seria posible construir instalacio-—
nes de montaje en zonas sobrecargadas en las que se puede
disponer fdcilmente de mano de obra, pero sdlo puede con-
tarse con un drea limitada de terreno.

Hasta ahora, no ha sido posible construir
un transportador que siga la trayectoria bustrofedonica
deseada sin hacer la operacidn independiente compleja ¥y
costosa. Por ejemplo, una practica usual es retirar una
carga de un transportador horizontal, bien a mano o bien
con una carretilla elevadora, y colocarla en un elevador .

que luego la lleva & un nivel diferente en vertical. En
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el segundo nivel en vertical la carga debe ser manipulada

de nuevo y colocada en un segundo transportador horizon- '

tal. |
Debe observarse que cada uno de los tres

movimientos separados incluidos en una operacion usual de

- este tipo es, esencialmente, un movimiento alternativo.

'
&

T.os movimientos alternativos, debido a la constante de-
tencidn y puesta en marcha del dispositivo, tienden a ser
ineficaces y lentos y a menudo no son compatibles con 135
otras operaciones de vna linea de produccién. Es impor—;
tante tembién que el movimiento vertical y cada uno de
los dos movimientos horizontales se realizan usualmente
mediante distintos aparatos. Esto requiere dos transfe-
rencias adicionales de la carga y presenta el problema l
de sincronizar las tres partes de la operacidn.

Queda asi claro que es muy deseable poseer
un Unico transportador eficaz de tipo gemeral, que se uti-
lice usualmente para mover cargas horizontalmente, pero
gue sea capaz de una combinacién de movimientos horizon-
tales y verticales.

Un objeto del presente invento es crear un
dispositivo de transporte que responde a la necesidad des-
crita anteriormente y que supera las desventajas de los '
dispositivos previamente conocidos. Otro objeto del in-
vento es proporcionar un transportador en gl que una plura
lidad de miembros de soporte flexibles estdn destinados
o moverse mds alld de una pluralidad de medios de guia
en una forma circulatoria, con el fin de mover una carga:
en una primera direccidén horizontal, luego en una direc-r

cidn vertical, y luego en una segunda direccidén horizontal
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que es opuesta a la primera direccidn horizontal.

El dispositivo del invento comprende una
pluralidad de miembros de soporte flexibles y unos medios
de plataforma para llevar una carga a transportar que com

5 ? prende una pluralidad de medios de conexidn separados, so-
portados por pares desplazados correspondientes de miembros
de soporte flexibles., Unos primeros medios de guia hori-
zontales estdn previstos para guiar los miembros de sopor-
te flexibles para movimiento & lo largo de unaprimera tra-—

10 yectoria de flujo horizontal. Estdn previstos unos medios
de guia verticales para guiar los miembros de soporte fle-
xibles para movimiento a lo largo de una trayectoria de
flujo que tiene una componente vertical sustancial, mien-
tras que mantienen a los medios de plataforma en una ho-
15 . rientacidn horizontal. Estdn previstos unos segundos me-—
dios de guia horizontales para guiar los miembros de so=-
porte flexibles para movimiento a lo largo de una segunda
trayectoria de flujo horizontal, gue es opuesta a la pri-
mera. Bstén previstos unos medios de depdsito para inver-
20  tir el orden de los miembros de conexidn gque forman los
medios de plataforma. De este modo, los medios de plata-
forma pueden moverse continuamente en una direccidn.
Los diversos medios de guia y los medios
_ de deposito, juntos, comprenden una pluralidad de grupos
25. . de guias desplazadas. Cada grupo de guias.esfé dispues-
~ %o para forzar a un par diferente de miembros de soporte
flexibles correspondientes. Las trayectorias seguidas
por cualesqguiera dos pares de miembfbs de soporte flexibles
a través de los medios de guim verticales, son de distin-

30 tas longitudes. Cada miembro de soporte flexible, sin em~
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bargo, forma un bucle cerrado de igual longitud. Ios me{
dios de comnexidén dejan los medios de guia verticales en ;
el orden inverso al que entran en ellos. Este efecto seé
compensa por los medios de depés;ito° ;

Puede conseguirse una comprensidén de aspec-

'’ tos adicionales del invento a partir de una consideracidn

de la siguiente descripcidn detallada de una realizacidn |

f representativa del invento, en conjunto con los dibujos

- anejos, en los cuales:

Las figs. 1 y 2 son vistas ortogonales deé—
de arriba y lateral, respectivamente, de un dispositivo j
de transporte bustrofeddnico construido de acuerdo con e%
invento; .

ILa fig. 3 es una vista esquemdtica tridi- .

' mensional de las trayectorias seguidas por los miembros

de soporte flexibles del dispositivo de las figs. 1 ¥y 25

La fig. 4 es una vista lateral ortogonal ’
del esquema ilustrado en la fig. 3, ¥y

La fig. 5 es una vista lateral ortogonal
de un esquema de las trayectorias seguidas por los miem-
bros de soporte flexibles en otra realizacidn del inven—
To.

Un dispositivo de transporte bustrofedénie
co que es ilustrativo del presente invento, como se ilus-
tra en las Fgis. 1 y.2, comprenden un bastidor rigido 10
a lo largo de cada lado del cual estd dispuesta una plu-—
ralidad de pares de miembrbs de soporte flexibles 12 co-
rrespondientes que pueden ser cadenas del tipo utilizado
en transportadores usuvales. Asi, un miembro de soporte |

flexible l4a mds interior en un lado del bastidor 10 co-
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rresponde a un miembro de soporte flexible 1l4b mds inte-

© rior en el lado opuesto del bastidor 10. Dos miembros de
. soporte flexibles 1l6a y 16b, que son adyacentes a los mienm
i bros 1l4a y 1l4b, repectivamente, se corresponden también

é mutuamente para formar un par desplazado, como ocurre con
. los siguientes miembros 18a y 18b sucesivos. El par mds

- exterior de miembros 20a ¥ 20b se corresponden, de manera

- similar, mutuamente.

En un extremo del bastidor 10, los miembros

- flexibles 12 son cogidos por una pluralidad de gulas 22

desde las que se extienden a lo largo de une primera tra-

yectoria horizontal de circulacidn en la parte superior

del bastidor 10. Los miembrso flexibles mds interiores

lda y 14b se extienden en la distancia horizontal mds cor-

" ta hasta un par de gulas superiores 24 en torno a las cua-

les realizan un gibo de 902 y se extienden luego a2 lo lar-~

. go de una trayectoria de circulacidén vertical hasta un par
de guias inferiores 26 situadas cerca de la parte inferior
; del bastidor 10. Los miembros flexibles 1l6a y 16b, 18a y
: 18b y 20a y 20b se extienden segin trayectorias de circu-
- lacidn horizontales sucesivamente mds largas y son acogi-
. dos por pares de gulas superiores 24, 28, 32 y 36, respec—
i tivamente, y pares de guia inferiores 26, 28 y 30, respec-
é tivamente. Lag trayectorias de los distintos miembros fle
§ sibles 12 en torno a sus guias respectivas superiores e
f inferiores pueden verse mds claramente enla vista tridi-

" mensional de la fig. 3.

Los miembros flexibles 12 se extienden 2

" lo largo de una segunda trayectoria de circulacidn hori-

zontal desde sus respectivas guias inferiores 26, 30, 34
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-y 38, hasta una pluralidad de guias 40 en tormo a las cuaL
~ les realizan un giro de 180¢ y contimian hasta otra plura—
i lidad de gufas 42. TLos miembros flexibles 12 hacen entonj
. ces un cambio de 1802 alrededor de las gulas 42 y se ox- |
: 4ienden horizontalmente hasta una pluralidad de guias 44
" alrededor de las cuales hacen un giro de 90 y contimian :

. hacia arriba.

El par mds exterior de miembros flexibles

20a y 20b que estdn forzados por los pares de guias 36 y

38 (siguiendo asi{ las primera y segunda trayectorias hori-

. gzontales de circulacidn mds largas) vienen directamente:

desde las guias 44 de vuelta hacia las guias 22, EL par :
de miembros flexibles correspondientes 18a y 18b, que man-
tienen la trayectoria siguiente a la trayectoria de circu-
lacidn horizontal mds larga, estd forzado por una plurali-

dad de pares de guias 46, 48, 50 y 52 de modo que se mueva

- a lo largo de una trayectoria rectangular a través de unos

medios de depdsito antes de volver & las guias 22, El par
de miembros flexibles 1l6a y 16b, que siguen trayectorias
de circulacidn horizontales mgs cortas que los miembros
18a y 18b, siguen una trayectoria rectangular mis larga

a través de los medios de depésito. De este modo, entran
en contacto con una pluralidad de pares de guias 46, 48, 54
56 después de dejar las gulas 44 y antes de volver a las
guias 22. El par de miembros flexibles l4a y 14b que han
seguido las trayectorias de circulacién horizontales més
cortas, siguen la trayectoria rectangular mds larga & tra-
v&s de los medios de depdsito en tormo a una pluralidad
de pares de gufas 46, 48, 58 y 60. ILas guias que obligan

a los miembros flexibles a seguir sus trayectorias rectan-
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' gulares rospoctivas ostdn dispuestas y sltuadas de modo

- que la trayectoria a través de todo el dispositivo, segui-

; da por cada uno de los miembros flexibles 12, es de igual

. longitud.

Los dos miembros flexibles correspondientes

- 12 que forman un par estdn, en cada caso, unidos entre si

. Por unos medios de plataforma 61l. Zn la fig. 1 los medios

. de plataforma 61 se ilustran sdlo en una posicidn. En la

. fig. 2 los medios de plataforma 61 se ilustran en tres po-—

siciones sucesivas designadas con 6la, 61b y 6lc. Los me-

- dios de plataforma 61 comprenden una pluralidad de miem-

" bros de conexidn rigidos espaciados 62, 62b, 62¢ y 624,

~ Ia separacidn entre miembros de conexidn adyacentes 62 es

igual a la separacidn entre guias superiores adyacentes

24, 28, 32 y 36 y 1a separacidn entre guias inferiores ad-

- yacentes 26, 30, 34 y 38.

Refiriendonos a la fig. 1, en ella puede
verse que cada par de miembros flexibles correspondientes
12 es cogido por un grupo separado de guias desplazadas.
Cada grupo de gufas estd dispuesto para guiar un par de
miembros flexibles 12, Ias guias que entran en contacto

con los miembros flexibles 20a ¥ 20b, que siguen la trayec

foria de flujo horizontal mds larga, estdin desplazadas en

la mayor distancia. De este modo, cada par de miembros

flexibles 12 estd desplazado en una distancia mayor gue

" los pares de miembros flexibles 12 que siguen trayectorias

. de circulacidon horizontales mds cortas. Esto impide que

los medios de plataformas 61 se enreden en los miembros de

soporte 12 cuando estos se mueven a través del dispositi-
VO,
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1a forma en gue puede hacerse funcionar el
invento para mover una cargé en ina trayectoria bustrofedé
nica, se expllcara a continuacidn. Aungque es posible ha—
cer funcionar el dispositivo en dos sentidos opuestos se '’

supone, con fines explicativos, que una carga T70a ha sido

" eolocada en el dispositivo junto 2 la pluralidad de guias

22 y se mueve primero en la direccién de una flecha 68.
cuando la carga se mueve entre las gufas 22 y las guias
superiores 24, 28, 32 ¥ 36, estd soportada enaratro puntos
por los cuatrb medios de conexidn 62, cada uno de los cud—
les puede ser un miembro tubular rigido. Los miembros
flexibles 12 se mueven de manera circulatoria y en un sen-
tido, en general, segin las agujas del reloj.

Puede decirse que el aparato, de acuerdo
con la explicacién anterior, incluye unos primeros medios
de guia horizontales pare guiar 1os miembros de soporte '
flexibles 12 para movimiento a lo largo de una primera
trayectoria de circulacidn horizontal cuya direccidn se
indica con la flecha 68. TLos primeros medios de guia ho-
rizontales comprenden una secoidn 72 del bastidor 10 ¥
puede considerarse, también, que comprenden las guias su-
periores 22, o4, 28, 32 y 36.

Al final del primer movimiento horizontal,
1os miembros de conexidn 62 alcanzarén simultdneamente
cada uno una de las guias 24, 28, 32 4 36, Tos miembros
de conexidén 62 moverdn entonces simultdneamente la carga
700 en una direccidn vertical segun se indica por una fle—
cha T4. Asi, el dispositivo incluye unos medios de gula
verticales para guiar los miembros de soporte flexibles

12 para movimiento a 1o largo de una trayectoria de circula
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- clon gue tiene una componente sustancialmenbte vertical

mlentras que mantienen a los medios de plataforma 61 for-

' mados por los miembros de conexidn 62 en una orientacidn

sustancialmente horizontal. Los medios de gufa vertica-
les comprenden una seccidn 78 del bastidor 10 y pueden
considerarse, ademds, como comprendiendo las giias 24, 26,
28, 30, 32, 34, 36 y 38.

Cada uno de los medios de conexidn 62 alcanza
simultédneamente una de las gufas inferiores 26, 30, 34 ¢
38 al terminar su movimiento vertical. ILos medios de co-
nexidn 62 mueven luego la carga TOc a lo largo de una se-
guhda trayectoria de circulacidn horizontal opuesta a la
primera e indicada en la fig. 2 por una flecha 80. Debe
observarse que en la fig. 2 los medios de conexidn 62 que
soportan la carga 70c han alcanzado las gufas 40. TLos ma-
dios de conexidn 62a se-hannseparado de la carga T0c y
han empezado a moverse hacia las guias 42. Ta carga 70c
estd proxima a ser descargada del dispositivo y estd so-
portada, parcialmente, por un rodillo loco 84.

Asi podrd comprenderse que el dispositivo
incluye unos segundos medios de guia horizontales para
guiar los miembros de soporte flexibles 12 para movimiento
a lo largo de una segunda trayectoria de circulacidn hori-
zontal que es de sentido opuesto a la primera trayectoria
de circulacidén horizontal. Los segundos medioé de guia
horizontales comprenden una parte 86 del bastidor 10 y
puede considerarse que comprenden las guias 40, 26, 30,
345 ¥ 38

Pareceria, a primera vista, que al descar-

gar la carga T0c, seria necesario invertir la direccidn

- 10 -
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de los miembros flexibles 12 y mover los medios de platafog

' ma de vuelta a través de los medios de guia verticales

hasta su posicién de partida antes de que pueda comenzar |

un nuevo ciclo de funciomamiento debido a que los diver-

sos miembros de soporte 12 han llevado los medios de co-:

:~nex1on 62 que forman los medios de plataforma 6l, a tra-:

vés de trayectorias de circulacidén de longltudes de51gua—
les y se ha invertido su orden. Sin embargo, el disposi-
tivo estd provisto de medios de depdeito singulares que '
invierten de nmuevo el orden de los medios de conexidn 62
e igualan las trayectorias seguidas por los miembros de
soporte 12, Esto compensa asi 1a accidén de los medios de
guia verticles. Debido a 1los medios de depdsito es posi-
ble que los medios de plataforma 61 y los miembros de so-
porte flexibles 12 se muevan continuamente en un sentido
y no es necesario wtilizar un movimiento alternativo. Los
medios de depésito comprenden las guias 46, 48, 50, 52,
54, 56, 58 y 60 ademds de la parte del bastidor 10 que
los soporita.

Tos medios de depdsito y su funcionamiento
pueden comprenderse mejo r con referencia a la fig. 3 tri-
dimensional. La funcién de los medios de depdsito es ilgua
lar las longitudes de las trayectorias seguidas por cada
uno de los miembros de soporte 12. De este modo, las tra-
yectorias de los miembros l4a y 14b, que siguen los reco-
rridos mds largos & través de los medios de guia vertica-
les, deben dirigirse en la mayor distancia por los medios
de depdsito. Esto es necesario con el fin de que cualguier
punto dado a lo largo de los miembros flexibles l4a y l4b

vuelva a su posicion original con respecto a cualguier

-1l =
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- punto dado en los otros miembros flexibles 12 al final de
: cada ciclo de funcionamiento del dispositivo. Justamente
% cuando los miembros flexibles l4a y 14b son desviados por
f los medios de depdsito, los miembros flexibles 1l6a y 16D,
i agl como los 18a y 18, deben ser desviados por los medios

. de depésito, cada uno a través de digtancias sucesivamente

mds cortas. Los miembros flexibles 20a y 20b, que siguen

" 1la trayectoria mds larga a través da los medios de guifa

verticales, son obligados a moverse directamente mds alld
de los medios de depdsito, sin ser desviados por ellos.

Adends de igualer la longitud de la trayectoria seguida

- por cada uno de los miembros de soporte 12, los medios de
; depdsito invierten el orden de los medios de conexidn 62.

* Los medios de conexidn 622 que son seguidos originalmente

a los miembros 62b, 62c y 624, estdn colocados en la posi-

. cidn delantera cuando pasanua través de 1os medios de guia

verticales. Como los medios de depdsito desvian la trayec
toria de los miembros l4a ¥y 14b que llevan al miembro 62a,
éste es devuelto a su posicidn trasera antes de pasar por
las guias 22. De esta forma, los medios de depdsito in-
vierten la orientacidn de los medios de plataforma 61.
Aunque se ha descrito el funcionamiento del
dispositivo como si fuera a utilizarse para mover la carp-
&2 en un primer sentido horizontal indicado por la flecha
68, luego en una direccidn vertioal indicada por la flecha

T4 ¥ luego en un segundo sentido horizontal, indicado por

- la flecha 80 inherente en su construccidn y puede hacerse

b
es indiferente que la parte del dispositivo que soporta

la carga 70a o 1la parte que soporta la carga T0c sea con-

- 12 -
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~ giderada como los primeros nedios de guia horizontales.

Fl dispositivo se ha deserito en lo que

: antecede en relacidn con una realizacidn que emplea sélo

unos medios de plataforma 6L, Tl dispositivo podria em-

‘plear una pluralidad de medios de plataforma, permitiendd
" ggi manipular varias cargas simulténeamente. Ajustando
 1a distancia entre las guias 44 y las guias 42, es posi- |

. ble sincronizar el paso de los medios de conexidn 62 mds

5114 de las gulas 44, de modo que el movimiento de cada

uno de los medios de plataforma nacia los medios de depd-

sito no interfiera con el movimiento de cualquier carga

que entre o salga del dispositivo en el rodillo loco 84.
ALl estudiar la trayectoria de los miembros
flexibles 12, se apreciaré que la distancia entre los me-
dios de conexidén adyacentes 62, medida a lo largo de la
trayectoria de los miembros flexibles 12, permanece cons~
tante durante todo un ciclo de funcionamiento del disposi-
tivo. Sin embargo, la distancia entre los medios de cone—
sidn adyacentes 62, medida & 10 largo de une linea recta,
no permanece constante cvando 1os medios de conexidén 62
entran en los medios de depdsito y son forzados por las
guias 46 ¥ A8, Bsto puede apreciarse mis claramente en
la fig. 4 que representa una vista lateral de las trayec—
torias de los miembros flexibles 12 ilustradas tridimensio-
nalmente en la fig. 3.

F1 cambio gque ocurre en la distancia en 1i-

" nea recta entre medios de conexidn adyacentes 62 no repre-

sente un problema si los mediog de plataforma 61 compren-
den s6lo los medios de conexidn 62 tubulares, rigidos.

gin embargo, dependiente de la naturaleza de la carga 28

- 13 -
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transportar, puede ser deseable utilizar una estructura
contiglia en forma de banda, que una los medios de cone-
xidn 62. Unos medios de plataforma de este tipo deben
ser flexibles en una direccidn de modo gue puedan doblar-
ge cuando ge mueven en torno a los diversos medios de guia
vy deben ser rigldos en una direoccidn perpendicular para
proporcionar un soporte para la carge. La banda puede
ser, de hecho, de una sola pieza, distintas porciones de
la cual formen los medios de conexidn que conectan los
miembros flexibles correspondientes 12. En el caso de
que se utilice una banda w otro tipo de comstruccidn que
proporcione una platéforma contigiia para el soporte de

la carga, puede ser deseable mantener una distancia cons-
tante en linea recta entre medios de conexidn adyacentes
62.‘ En este caso, es deseable modificar la realizacidn
del invento ilustrada en las figs. 1 a 4 y antes descrita.
La fig. 5 muestra una vista lateral de las trayectories
seguidas por los miembros flexibles 12 en tal realizacidn
modificada del invento. ILa fig. 5 es generalmente simi-
lar a la fig, 4 y los elementos comunes a ambas realiza-
ciones estdn designados por los mismos mimeros en ambas
figuras.

El funcionamiento y la estructura de los
primeros y de los segundos medios de guia horizontales,
asi como los medios de guia verticales de la réalizacién
ilustrada en la fig. 5, son similares en general a los
de la realizacidn mostrada en la fig. 4. Asi, puede ha-
cerse referencié a la descripeidn previa para la compresidn
de las partes similares de las dos realizaciones. Se des-

cribiréd el dispositivo con respecto a los miembros flexi-

- 14 -
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~ bles 12 comenzando en el punto en el que dejan las guias -
i 40 moviendose en la direccidn de una serie de flechas 88 :

. mostradas sobre los miembros 12.

Los miembros flexibles 12 se mueven a través

de los medios de depdsito antes de pasar las guias 44 vol-

_ver a las gufas 22, Los miembros verticales 12 se mueven

- asi mds alld de una pluralidad de guias 90 y pasan luego °

otra pluralidad de guias 92. Los miembros flexibles l4a
y 14b, que siguen las trayectorias de flujo horizontales
més largas, se extienden en la mayor distancia desde las

guias 92 antes de ser hechas girar en 1802 alrededor de

 un par de gufas 94. Asi, las trayectorias de los miem-

bros flexibles lda y 14b se extlienden en la mayor distan:
cia por lo medios de depésito. Cada uno de los pares de
miembros flexibles desplazado l6a y 16b, 18a y 18b, 20a y
20b, siguen trayectorias sucesivamente mds cortas a tra-
vés de los medios de depdésito y son hechos girar sobre
los pares de guias 96, 98 y 100, respectivamente. Los
miemhros flexibles 12 realizan entonces un giro de 1802
en tormo a una pluralidad de guias 102 y un giro de 902
alrededor de otra pluralidad de guias 104 antes de entrar
en contacto con las guias 44 desde las que continuan has-
ta las guifas 22,

Debe observarse que hay varias diferencias
esenciales entre las realizaciones de las figuras 4 y 5.
Una de tales diferencias es que los medios de depdsito es-—
tdn situados en distintos lugares en.estas dos realizacio-
nes. En la fig. 4, los medios de depdsito estén dispuestos
horizontalmente junto a los primeros medios de guia hori-

zontales. En la fig. 5 los medios de depdsito estdn dis~

- 15 -
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puestos verticalmente junto a los medios de gula vertica=-

les, En ambas realizaciones, sin embargo, los miembros
E flexibles 12 pasan a través de los medios de depdsito des-
pués de haber pasado por los segundos medios de guia hori-
5 ‘ zontales y antes de volver a los primeros medios de guia
horizontales.
Otre diferencia entre las realizaciones de
. las figs. 4 y 5 es que en la realizacidn de la fig. 5, la
~ direccion de cada par de miembros flexibles correspondien~
10 tes es cambiada en los medios de depdsito realizando w gl
- ro de 1802 en torno a una guia Unica. Por ejemplo, en la
- fig. 5 el miembro flexible l4a pasa alrededor de la guia
94, mientras que en la fig. 4 una funcidn andloga es rea-
lizada, con respecto al miembro flexible lda por las guias
15 58 y 60. El que sea preferible utilizar una o dos guias
para conseguir esta funcidén viene determinado por la forma
~ del espacio disponible para los medios de depbsito. Debe
| observarse también gque en la realizacidn de la fig. 5, las
tragyectorias horizontales son mds cortas. Por esta razdn
20 los medios de depdsito estdn dispuestos mds conveniente-
mente junto & los medios de guia verticales.
Otra diferencia entre las realizaciones de
las figuras 4 y 5, como antes se ha indicado, es que en
la realizacidn de la fig. 5, cada uno de los miembros fle-
25 f xibles 12 es desviado por los medios de depo'si“b;zo En la
i disposicidn de la fig. 4 los miembrso flexibles 20a y 20b
" se mueven mds alld de los medios de depdsito sin ver desvia
dos por ellos. La disposicidn de la fig. 5 mantiene de
este modo una distancia constante en linea recta entre me-

30 dios de conexidn 62 adyacentes., Esto es deseable cuando

12:.2,.71 , "= 16 -
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~ los medios de conexidn 62 estdn interconectados para pro-

¢

Serd evidente que varias caracteristicas

§ de lag realizaciones mostradas en las figs. 4 y 5 pueden4
' combinarse para formar todavia otras realizaciones del in-
_vento. Por ejemplo, cada uno de los miembros flexibles 12
. podria girarse en 1802 en tormo a una combinacidén de dos

§ guias en.el depdsito, como se muestra en la fig. 4, mien-
 tras que en el mismo dispositivo podrian desviarse todos -

- los miembros flexibles 12 a través del depbésito para man-—

tener una distancia constante en linea recta entre medios
de conexidn 62 adyacentes, como se ilustra enl fig. 5.
Aunque las realizaciones antes descrites

utilizan cuatro pares de miembros flexibles, seria posi-

~ ble transportar una carga empleando tan pocos como dos pa-

reg de miembros flexibles.

Se prefiere el empleo de cadenas para 1los
miembros flexibles 12 y de ruedas dentadas para las distin
tas guias, Esto facilita el uso de guias tales como la
pluralidad de guias 22, para proporcionar unos medios de
accionamiento para el dispositivo. De esta forma es posi-
ble mover los miembros flexibles 12 en cualquiera de dos
direcciones opuestas. La potencia suministrada a los me-
dios de accionamiento puede derivarse desde cualqueir fuen-
te usual, tal como un motor eléctrico o un motor de gaso-
lina,

Ta altura del dispositivo del invento puede
ajustarse haciendo que los miembros verticales del basti-
dor 10 pivoten en los puntos en gue estdn conectados a los

miembros horizontales, haciendo asi que la trayectoria to-

- 17 -
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tal seguida por los miembros flexibles 12 forme un pa~
relelogramo distinto de un rectangulo.

Para los expertos en la téenica serd evi
dente que las realizaciones antes descritas tienen so-
lamente caracter de ejemplos y que son susceptibles de
modificaciones y variaciones sin apartarse del alcance
y del espiritu del invento. Por tanto; no se pretende
limitar el invento excepto segin se define en lasg' rei-
vindiceaeciones anejas.

La presente solicitud que corresponde a
la presentada en Estados Unidos de América; con fecha
2 de Enero de 1.950, bajo el mimero 112, se acoge a los

beneficios del Articulo 51 del vigente Estatuto sobre

Propiedad Industrial.

REIVINDICACIONES

Los puntos de invencidn, propia y nueva,
que se presentan para que sean objeto de esta solicitud
de Patente de Invencidn en Espafia, por VEINTE afios, son

los que se recogen en las reivindicaciones siguientes:

. - 18 ~
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12.- Un dispositivo de transporte bus-
trofeddnico que comprende una pluralided de pares deg
plazados de miembros de soporte flexibles, una plura-

lidad correspondiente de miembros de conexidn acopla~

dos selectivamente a los pares desplazados de miembros

de soporte flexibles y que forman una plataforma para
soportar cargas de material, medios que forman una pri
mera trayectoria de circulacidn sustancislmente hori-
zontal para los miembros de soporte flexibles en la que
los miembros de conexidn estén destinados a aplicarse

a una carga sucesivamente y, después de ello, son man-
tenidos en relacidn generalmente coextengiva paras so-
portar una carga y son transportados en distancias desi
guales, medios que forman una tfayectoria de circula-
cidn sustancialmente vertical para los miembros de so-
porte flexibles en la que los miembros de conexidn son
mantenidos en relacidn generalmente coextensiva ¥y son
desplazados en distancisas iguales, medios que forman
una segunda trayectoria de circulacidn sustancialmente
horizontal para los miembros de soporte flexibles, en
la que los miembros de conexidn son mentenidog en rela-
cidn generalmente coextensiva y son desplazados en dig
tancias desiguaeles, en una direccidn que es sustencigl
mente opuesta a lg primers trayectoria de circulacidn

horizontal, y hasta un punto en el que los miembros de

- 19 —
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conexién se desapliquen de la carga pars descargar és
ta, ¥y medios de depdsito para invertir el orden de los
miembros de conexidn entre la primera y la segunda tra
yectoriss de circulacidn horizontales ¢ igualar las
longitudes totales de las trayectorias de circulacidn
de cade uno de los miembros de soporte flexibles, por
lo que los miembros de soporte son obligados a circu-
ler de meners continua,

28,~ El dispositivo de la reivindicacidn
12, en el que los medios formadores de trayectoria de
circulacidn y los medios de depdsito comprenden uns
pluralidad de grupos de guias, estando dispuesto cada

uno de estos grupos para aplicarse a un par distinto
de soporte flexible,
g,~ El dispositivo de la reivindicacién

12, en el que los miembros de soporte flexibles son de
igual longitud y estdn dispuestos en un bucle sin fin.

48 .~ El1 dispositivo de la reivindicacidn
12, en el que los medios de plataforma comprenden una
estructura continus que incluye los miembros de cone-
xidn.

58 ,~ El dispositivo de la reivindica-~
cidn 12, en el que existen sl menos tres pares de miem

bros de soporte,

68.~ El dispositivo de la reivindica-

- 20 ~
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cifn 12, en el que cada par de miembros de soporte es-
t& desplazado en una mayor distancla que los pares de
miembro que siguen trayectoria de circulacidn horizon-
tales més cortas.

;Q.- El dispositivo de la reivindica-
cién 12, en el que dichos medios de plataforma son o
gidos en un sentido y flexibles en un sentido perpendi
cular,

82 .- El dispositivo de la reivindica-
cidn 1§; que comprende ademés unos medios de acciona-
miento para suministrar movimiento a dichos miembros
flexibles y hacerles circular; por lo que dichos miem-
bros flexibles pueden hacerse circular en dos sentidos
opuestos.

98 .~ El dispositivo de la reivindica-
cidn 12, en el que dichos miembros flexibles son cade—
nas.

102 .- Un dispositivo de transporte bus-

trofeddnico.

Tal y como se ha descrito en la Memorig

- 21 ~
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que antecede, representado en los dibujos que se acon
pafian y para los fines que se han especificado.
La presente Memoris consta de veintidos

hojas escritas a méquina por una de sus caras.

Madrid, 12 1A 1973

- 22 -
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